自动控制发展的若干动向及存在的问题 by 廖卫强



























超音速飞机的控制上 - 同时& ./01/2 提出






















适 应 控 制 问 题 。 其 中 较 突 出 的 成 果 有
.8?8@8ABC 等人对一类串级形式系统提出
的 D/C?;@>EEB2F 递推设计方法，利用自振















!、从 K8<0/ L .<C>:/ 参数化方法到辨识、
自适应和非线性控制’








法可用于对非最小相对像进行 MNO 或 P!
设计同时兼顾回路传输恢复 3 MG74 的要
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国国立标准和技术研究所 3[H/T 5 提出的
实时 3智能 5控制系统 3=L/ 5结构。这种系
统基于“症候的”3 PE,EGU-> 5 控制范式，可
提供方便的手段进行自然和技术智能的
仿真。其参考模型体系结构是多层的，包
含 S\3行为发生 5，]^3世界建模 5，/:3传
感器处理 5 和 *Q 3价值判断 5 四种处理单
元。在 S\ 中又包括 :_3计划 5 和 K‘3执
行 5两种模块，而计划模块又具有 QI 3作业
指派 5，/L 3调度 5 和 :/ 3计划选择 5 等功
能。但智能控制在理论和方法论上仍难以
被接受a 这表明它涉及到控制工业 3而不




等 5 仍 将 被 使 用 并 被 赋 予 新 的 含 义 。
]-A@GF 等人提出了一种“智能自适应逆控
制”的设计方案，并给出了仿真结果。M6c




















系统设计要求 P##+ X，其可选下限为 #+ $，如果从节能角度选
择，则应尽可能减少 / 值。但是 / 值越小，阀门的工作特性同理
想的特性会产生越大的畸变，即
式中 d 0 e J e,74 表示通过阀门的相对流量，e 表示实际流量，
e,74 为最大流量，4 0 N J N,74 表示阀门的相对开度，N 为实际开度，




偿。围绕阀门定位器的放大器，在反馈回路中加入 ! 3 4 5 非线性
函数部件，因此有
式中 6 J 6,74 为执行机构的指令信号相对值，当取
低 / 值阀门的畸变可以得到完全的补偿。
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